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Die Erfindung betrifft eine Gerateanordnung zur 
Obertragung menschlicher Bewegung bestehend aus 
zwei Geraten, welche uber nachrichtentechnische Ein- 
richtungen zusammenschaitbar sind wobei das eine Ge- 
rat (Gl) einem Menschen zugeordnet ist und minde- 
stens ein MeBgerat (MG) zur Erfassung mindestens ei- 
ner Bewegung bzw. Position des Menschen bzw. eines 
seiner Korperteile enthalt und das andere Gerat (G2) 
mindestens eine Bewegungseinheit (BE) zur Wiederga- 
be der mindestens einen Bewegung bzw. Position ent- 
halt (Fig. \y 

Die fur die Funktionsfahigkeit notwendige, nach dem 
MeBgerat geschaltete Sendeeinheit im Gerat (Gl) und 
die vor der Bewegungseinheit geschaltete Empfangsein- 
heit im Gerat (G2) sind zur Vereinfachung der Abbil- 
dung nicht dargestellt 

Das durch die Bewegungseinheit bewegte Objekt 
kann beliebig ausgefuhrt sein, insbesondere jedoch dem 
Kdrperteil des Menschen entsprechen, dessen Bewe- 
gung durch das MeBgerat gemessen wird. 

Die vorgegebene Gerateanordnung soli die Bewe- 
gung eines Menschen ubertragen insbesondere fur den 
Fall, daB der Mensch eine Bewegung ausfiihren mochte 
ohne selbst vor Ort anwesend zu sein. Dies ist insbeson- 
dere gegeben zur Durchfuhrung von Arbeiten an ge- 
f ahrlichen Orten (z. B. aufgrund von Radioaktivitat), ste- 
rilen Orten oder entfernten Orten. 

Solche Gerateanordnungen sind als Telemanipulato- 
ren bekannt Bei den existierenden Anordnungen ge- 
schieht die Erfassung der Bewegung des Menschen bzw. 
eines seiner Korperteile unmittelbar am Menschen z. B. 
durch PositionsmeBaufnehmer, welche stets an einen 
Bezugsort angebracht den Abstand zwischen diesem 
Bezugsort und dem Menschen bzw. eines seiner Kor- 
perteile messen. Dies kann zu einer Behinderung bzw. 
Irritation des Menschen fuhren. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde diese Be- 
hinderung bzw. Irritation zu vermeiden. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB dadurch geidst, 
daB das Gerat (Gl) als mindestens ein MeBgerat fur die 
Positions- bzw. Bewegungserfassung mindestens eine 
Kamera (K) zur Erfassung des Bildes des Menschen 
bzw. seiner Korperteile und ein daran angeschlossenes 
Bildverarbeitungssystem (BV) zur Identifikation und 
Lagebestimmung des Menschen bzw. seiner Korpertei- 
le enthalt (Fig. 2). 

Die Bewegung wird somit nicht zeitkontinuierlich er- 
faBt, sondern zeitdiskret durch Abtastung des von der 
Kamera gelieferten Bildes in einen digitalen Speicher. 

Bei Bewegungen in einer Ebene geniigt eine Kamera, 
welche im einfachsten Fail senkrecht zu dieser Ebene 
gerichtet ist Das von ihr aufgenommenen Bild wird auf 
die eher interessierenden Merkmale reduziert z. B. 
durch Analyse des max. Grauwertgradienten auf ein 
KonturbilcL Der Vergieich dieses Konturbildes mit ab- 
gespeicherten Modellen der entsprechenden Korpertei- 
le des Menschen (Erkennungsmodellen) fuhrt zur Iden- 
tifikation dieser Korperteile und damit zu deren Lage- 
bestimmung. 

Zur Verringerung des Aufwandes fur die Bildverar- 
beitung (geringerer Rechenaufwand, schnellerer Re- 
chenvorgang) kann eine Markierung der interessieren- 
den Kdrperteile des Menschen mit einfachen z. B. star- 
rer^ nicht drehsymmetrischen, 2-dimensionalen Mu- 
stern, deren sichere Identifikation schneUer und einfa- 
cher geschehen kann, erfolgen. Diese Muster konnen 



z, B. geometrische Strukturen, Zeichencodes oder Farb- 
codes sein (Fig. 4). 

Ein bestehendes System fur die Identifikation und La- 
gebestimmung von technischen Teilen ist z. B. das Sy- 
5 stem ORIS der Firma ISRA Systemtechnik GmbH, 
Darmstadt Deutschland. 

Neben dem Vergieich des Konturbildes mit Erken- 
nungsmodellen kann zur Identifikation auch der Ver- 
gieich zwischen dem aktuellen Konturbild und dem je- 

io weils vorher ermittelten Konturbild geschehen. 

Bei Bewegungen im Raum miissen zwei oder mehr 
Kameras zur Erfassung der Lage und Ausrichtung der 
interessierenden Korperteile eingesetzt werden. Fur die 
Reduzierung der einzelnen Bilder auf die interessieren- 

15 den Merkmale werden auch hier z. B. durch Grauwert- 
bildverarbeitung die einzelnen Konturbilder erzeugt 
Die Verarbeitung dieser Konturbilder fuhrt anhand 
3-dimensionalen Erkennungsmodellen zur Identifika- 
tion und zur Bestimmung der Lage und Ausrichtung der 

20 interessierenden Korperteile. 

Zur Verringerung des Aufwandes fur die Bildverar- 
beitung kann auch hier eine Markierung der interessie- 
renden Kdrperteile des Menschen mit einfachen z. B. 
starren, nicht drehsymmetrischen, 2- oder 3-dimensiona- 

25 len Mustern, deren sichere Identifikation schneller und 
einfacher geschehen kann, erfolgen. Bei Einsatz von 
Farbcodemustern wird die Reduzierung der Bilder auf 
die interessierende Merkmale durch elektronische 
Farbf ilter geschehen. 

30 Die Berucksichtigung der Verarbeitungsdaten aus 
den jeweils vorhergehenden Abtastintervallen bei der 
Bildverarbeitung erlaubt dort den Einsatz schnellerer 
Algorithmen. 

Eine Besonderheit der Gerateanordnung entspre- 
35 chend Fig. 1 ist der Fall, wenn beide Gerate gleichartig 
sind so, daB beide Gerate sowohl mindestens ein MeB- 
gerat (MG) als auch mindestens eine Bewegungseinheit 
(BE) beinhalten und damit eine Bewegungsubertragung 
in beide Richtungen geschehen kann (Fig. 3). Auch in 
40 diesem Fall einschlieBlich aller in der Patentanmeldung 
DE 37 05 262.4 beschriebenen Varianten ist die Realisie- 
rung der oben beschriebenen Systeme zumindest in ei- 
nem der beiden Gerate moglich. 

45 Patentanspruche 

1. Gerateanordnung zur Obertragung menschli- 
cher Bewegung bestehend aus zwei Geraten, wel- 
che uber nachrichtentechnische Einrichtungen zu- 

50 sammenschahbar sind wobei das eine Gerat (Gl) 
einem Menschen zugeordnet ist und mindestens ein 
MeBgerat (MG) zur Erfassung mindestens einer 
Bewegung bzw. Position des Menschen bzw. eines 
seiner Korperteile enthalt und das andere Gerat 

55 (G2) mindestens eine Bewegungseinheit (BE) zur 
Wiedergabe der mindestens einen Bewegung bzw. 
Position enthalt dadurch gekennzeichnet, daB das 
Gerat (Gl) als mindestens ein MeBgerat (MG) fOr 
die Positions- bzw. Bewegungserfassung minde- 

60 stens eine Kamera (K) zur Erfassung des Bildes des 
Menschen bzw. seiner Korperteile und ein daran 
angeschlossenes Bildverarbeitungssystem (BV) zur 
Identifikation und Lagebestimmung des Menschen 
bzw. seiner Korperteile enthalt. 

65^ 2. Gerateanordnung nach Anspruch 1 dadurch ge- 
kennzeichnet, daB beide Gerate gleichartig sind so, 
daB beide Gerate sowohl mindestens ein MeBgerat 
(MG) als auch mindestens eine Bewegungseinheit 
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(BE) beinhalten und damit eine Bewegungsubertra- 
gung in beide Richtungen geschehen kann. 
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